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近づけるかが課題となっている [2]。ホンダの アシモ (Asimo)，米ジェネラル・モーターズ






































あまり高機能でなく，成人でないほうがよいとの観点から，市販のマノイ (京商製 PF-01) 
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ット，距離センサ，および，周辺機器の配置を図 1(b) に示した。ロボットはホスト PC から
のコマンドにより動作するが，ホスト PC は 2 つの系統でコマンドを起動できる仕組みとな





























んにちは」，「へへー」，「ぼくシャンテよろしくね」の 3 種類は両者に共通で，残りの 6 種類は









表 1 ロボットの言語と動作 
 
社会実験のフィールドとセッティング 
広島市紙屋町地下街中央広場シャレオで 2013 年 4 月に開催された食品市場「マルシ






























   
度や行動連鎖の解析等を行うことができる。行動連鎖の指標として，事象連鎖，同時生起





共通語・動作あり条件 8 名，共通語・動作なし条件 11 名，広島方言・動作あり条件 11 
名，広島方言・動作なし条件 4 名のデータを収集することができた。シャンテの行動カテ


























   
 
図 3 何に乗って来たの？(何に乗って来ちゃったん？) 
 
















   
 

















   
 
図 7 握手しようよ(握手しようや) 
 






図 8 じゃあねー（ほいじゃぁのー） 
 





か）×ロボットの動作の有無の 2 要因による分散分析を行った。その結果，言語の主効果(F (1, 
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30) = 3.73，p = 0.063)と動作の主効果(F (1, 30) = 3.037，p = 0.092)がいずれも有意
傾向を示した。すなわち，ロボットが方言を話す場合の方(M = 9.60，SD = 6.65)が共
通 語を話す場合(M = 4.74，SD = 4.20)よりも参加者の親和的行動が多い傾向にあった。
また，ロボットの言語に動作が付随している場合の方(M = 8.95，SD = 6.60)が動作






























   
ンや行動のシークエンスを総合的に理解するにはさらなる研究が必要である。 
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The Role of Dialect and Movements in Robo-Communication  
 
Atsuko Aono, Toshitaka Oki, Naoki Kagawa, Miho Aoki, Masatarou Miyake, and 
Tadayuki Waki 
 
We administered a social experiment at the food market in the underground mall to 
examine the effect of robot’s dialect and movements as part of the study of 
communicative robots that was developed through the collaboration with industries and 
our university.  The participants’ responses to the robot programmed to speak the 
common language or Hiroshima dialect, and whether it moved the head and arms were 
video-recorded. The result of ANOVA showed that the participants tended to display 
friendly behaviors when the robot spoke the Hiroshima dialect more than the common 
language and when accompanied by bodily movements.  Also, the qualitative analysis 
showed that the participants used different language according to the robot’s language, 
reacted verbally to the robot’s verbal behaviors, and reacted nonverbally to the robot’s 
dialect and bodily movements. 
【Key words: robo-communication, dialect, bodily movement】 
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